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予測制御研究系
              時変係数モデルの推定について









  （a） 沙雰’1とm仁去からPARCORα雰を推定する．
  （b）前向きの予測誤差〃および後向きの予測誤差〃牡mを次式により求める．
                  m＿ 榊一1  m m－1 0n－0n  ■0m〃π＿m
                  椛  m－1 mm－1     〃〃＿m＝mn＿m一α 0〃
 PARCOR雄の具体的な推定量としてはいろいろなものが考えられ，それぞれがLevinson法やBurg
法などに対応する．とくに回帰式を用いた推定法は，前向きのモデルとして




                    〃一1＝o物編十m （2．1）







         不完全情報下における制御系設計に関する研究
                                   宮 里 義 彦
 モデル規範形適応制御系を構成するためには，制御対象が最小位相系（零点が安定）でなければなら
たい．これは適応制御装置が制御対象の零点を相殺する極を内部に生成するために，対象に不安定な零
